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Premise si considerente

e Tema lucrarii: controlul deschiderii / inchiderii emblemei de pe
portbagajul masinii

* Controlul proceselor are un impact pozitiv asupra eficientei si
costului

— sistemul controlat trebuie sa reactioneze in timp real la influentele externe
dinamice care au impact asupra iesirilor sistemului

— se face automat, nu prin interventia unui operator uman
e Solutia propusa: strategie de control bazata pe logica fuzzy

 Obiectivele lucrarii:

— implementarea unui regulator Fuzzy
— compararea performantelor cu cele ale regulatoarelor clasice (de tip PID)
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Regulator cu logica fuzzy

 apropiat de gandirea umana si de limbajul natural (utilizarea
variabilelor lingvistice)

 control bazat pe cunostintele operatorului uman

e structura regulatorului:

Baza de cunostinte

y y
: . Mecanism de .
—> Fuzzificare > ) . > Defuzzificare
' inferenta
Stare proces P Actualizarea
Proces controlat < marnimilor de intrare

Realizat dupa Lee, Chuen-Chien, "Fuzzy logic in control systems: fuzzy logic controller. I."
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Aplicatie

 Comanda sistemul de deschidere / inchidere a emblemei utilizand
un regulator Fuzzy pentru controlul vitezei

* Rolul: compensarea modificarilor de viteza intampinate pe
parcursul miscarii

e Obiectiv: tranzitie uniforma a emblemei intre cele doua stari
(Tnchis / deschis)
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Parametrii regulatorului fuzzy

e Marimi de intrare
— eroarea de viteza
— tendinta de variatie a erorii (crestere, scadere)

* Marime de iesire

— variatia factorului de umplere (ADutyCycle) al semnalului PWM

 Multimile fuzzy definite Grad de
. apartenenta [%]
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Setul de reguli

Error
LN SN ZE SP LP
Error rate
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 Exemplu

— if (Error is ZE) and (Error_rate is ZE) then Delta_DC is ZE
— if (Error is SP) and (Error_rate is ZE) then Delta_DC is SN
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Metode de Defuzzificare:

Grad de apartenenté[%]
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Rezultate
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Rezultate

FLC
PID Centroid Smallest of Singleton
maximum
Rise time 21.16 24.24 24.06 22.95
[ms]
Percent overshoot 40.71% 38.21% 42.78% 38.66%%
[%]
Settling time 208.47 164.62 169.35 169.39
[ms]
Steady state error 1.38% 4.91% 5.02% 6.93%
[%]
Code size 6124 7538 7353 7109
[bytes]
Algorithm duration 35.20 823.94 647.22 667.07
[us]
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Concluzii

* Alegerea strategiei de control utilizata trebuie facuta prin raportare la
natura sistemului

 Comparatie cu regulator PID

Avantaje PID Avantaje FLC

— complexitate mai mica a — dezvoltare si calibrare mai intuitive
implementarii — overshoot mai mic

— timp de ridicare mai bun — timp de stabilizare mai bun

— eroare mai mica dupa stabilizare
— dimensiune mai mica a codului
— timp de executie mai bun

Directii de dezvoltare:
e utilizarea regulatorului dezvoltat pentru controlul altor procese
e ajustare dinamica a parametrilor unui regulator PID folosind logica fuzzy
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